Document made available under the 
Patent Cooperation Treaty (PCT) 



International application number: PCT/FI05/0001 16 
International filing date: 24 February 2005 (24.02.2005) 

Document type: Certified copy of priority document 

Document details: Country/Office: FI 

Number: 20040292 

Filing date: 25 February 2004 (25.02.2004) 



Date of receipt at the International Bureau: 23 May 2005 (23.05.2005) 



Remark: Priority document submitted or transmitted to the International Bureau in 
compliance with Rule 17.1(a) or (b) 




World Intellectual Property Organization (WIPO) - Geneva, Switzerland 
Organisation Mondiale de la Propriete Intellectuelle (OMPI) - Geneve, Suisse 



PATENTTI- JA REKISTERIHALLITUS 

NATIONAL BOARD OF PATENTS AND REGISTRATION 



Helsinki 4.5.2005 



PCUFI2 0 05 / 0 0 0 1 1 6 



ETUOIKEUSTODISTUS 
PRIORITY DOCUMENT 




Hakija 
Applicant 



Patenttihakemus nro 
Patent application no 

Tekemispaiva 
Filing date 

Kansainvalinen luokka 
International class 

Keksinnon nimitys 
Title of invention 

"Kalibroitava pipetti" 



Thermo Electron Oy 
Helsinki 



20040292 

25.02.2004 

BOIL 



PaStti-^a 6 ^ ov.t tarkkoja jaljennaksia 

P-enttivaa timuks J^ 

Sicr&Sn^SaSs^KsSac? 11 ^^ d <— ts copies of the 

Finnish Patent Of See! drawings, originally filed with the 



Marketta Tehikoski 
Apulaistarkastaja 



Maksu 50 € 
Fee 50 EUR ■ 



Osoite: Arkadiankatu 6 A p uhe ii n 



P.O.Box 1160 Telephone- + 35 8 °9 f!S ^ telefax: oTT 9 39 5328 

FI-00101 Helsinki, FINLAND " 9 6939 500 Telefax: + 358 9 6939 5328 



1 

KALI B ROIT AV A PIPETTI 
Selitys 

5 Tekniikan ala 

Keksinto liittyy nesteiden annostelussa kaytettavaan pipettiin, jossa on sahkoinen 
jarjestelma pipetoitavan tilavuuden nayttamiseksi ja kayttoliittyma, jonka kautta 
kayttojarjestelmaan voidaan syottaa kalibrointitiedot. Keksinto koskee nimen- 
10 omaan tata kalibrointitoimintoa. 
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Tekniikan tausta 

15 Laboratorioissa kaytetaan nesteiden annosteluun pipetteja, joissa on sylinterissa 
liikutettava manta, jonka avulla nestetta imeta^n sylinteriin liitettyyn karkisailioon. 
On myos elektronisia pipetteja, joissa mantaa liikutetaan sahkomoottorin ja siihen 
liittyvan ohjausjarjestelman avulla. On myos sellaisia elektronisia pipetteja, joissa 
mantaa liikutetaan kasivoimalla ja joissa on elektroninen naytto, jossa esitetaan 

20 esimerkiksi pipetoitava tilavuus. Elektronisissa pipeteissa on kayttoliittyma, jonka 
avuila muun muassa valitaan haluttu pipetointitoiminto, asetetaan vaihtuvatila- 
vuuksisen pipetin tilavuus ja annetaan kaskyt toimintojen suorittamiseksi. KayttS- 
liittymassa on tarpeelliset kytkimet tarvittavien asetusten syottamiseksi ja toiminto- 
jen antamiseksi. Kayttoliittymaan liittyy naytto, jolla muun muassa voidaan esittaa 

25 tilavuus. 

Pipeteissa on yleensa kalibrointitoiminto, jonka avulla mannan iskunpituus tai nay- 
ton ilmoittama tilavuus asetetaan siten, etta annosteltu nestetilavuus mahdollisim- 
man tarkasti on sama kuin ilmoitettu tilavuus. Kaytannossa kalibrointi suoritetaan 
30 siten, etta punnitaan sen nestemaaran paino, jonka pipetti ilmoitetulla tilavuudella 
annostelee. Yleensa nesteena kaytetaan tislattua vetta ja kalibrointi suoritetaan 
huoneen lampotilassa (20 - 25 °C). Punnituksia suoritetaan yleensa useita, joiden 
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tuloksista lasketaan keskiarvo. Kalibroitaessa yleensa oietetaan, etta asetettu tila- 
vuus ja annosteltu tiiavuus riippuvat toisistaan lineaarisesti, jolloin 

annosteltu tiiavuus = vakio 1 * asetettu tiiavuus + vakio 2. (I) 

5 Vakio 1 on suoran kulmakerroin ja vakio 2 korjaustermi. Kalibrointi suoritetaan ta- 
vallisesti jo vaimistuksen yhteydessa ja uusitaan tarpeen mukaan. Sahkotoimisis- 
sa pipeteissa on yleensa askelmoottori, jolloin askelten maara maaraa iskunpituu- 
den ja siten myos tilavuuden. 

10 Kalibrointi suoritetaan parhaiten siten, etta punnitaan kahdella tilavuusasetuksella 
saatu todellinen nestemaara, jolloin edella mainittua kaavaa vastaavat vakiot voi- 
daan laskea. Tunnetut tallaiset pipetit ovat sellaisia, etta niihin on syotettava val- 
miiksi lasketut vakioiden arvot ja etta kayttaja voi pipettia uudelleen kalibroides- 
saan muuttaa kumpaakin vakiota eli suorittaa kaksipistekalibroinnin. Tallainen pi- 

15 petti on esimerkiksi Finnpipette® BioControl -pipetti (valmistaja Thermo Electron 
Oy, Suomi). 

Tunnetaan kuitenkin myos sellainen pipetti, Transferpette® Easy Calibration™ 
(valmistaja Brand GmbH, Saksa), jossa edella mainittu suoran kulmakerroin (vakio 

20 1 ) on asetettu ohjausjarjesteimaan valmiiksi, eika kayttaja voi sita muuttaa. Kaytta- 
ja voi uudelleen kalibroida pipetin vain yhdessa pisteessa. Tassa kuitenkin syote- 
taan suoraan yhdella asetuksella saatu todellinen tiiavuus, jolloin ohjausjarjestel- 
ma laskee ja muuttaa edella mainitun korjaustermin (vakio 2) arvon. Todellinen ti- 
iavuus syotetaan tassa pipetissa samalla tarkkuudella jolla asetettu tiiavuus esite- 

25 taan. Nain kalibrointiresoluutio on varsin karkea, Esimerkiksi 200 pl:n pipetin tiia- 
vuus ilmoitetaan 0,2 pl:n tarkkuudella, jolloin resoluutio on siis parhaimmillaankin 
0,1 %. 
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Keksinnon yhteenveto 

Nyt on keksitty itsenaisten patenttivaatimusten mukaisesti kalibroitava sahkopipet- 
ti, sen ohjausjarjestelma ja menetelma pipetin kalibroimiseksi. Epaitsenaisissa 
5 vaatimuksissa esitetaan keksinnon eraita toteutustapoja. 

Keksinnon ensimmaisen piirteen mukaisesti pipetin ohjausjarjestelmaan syotetaan 
ainakin yhdella tilavuusasetuksella saatu mitattu tilavuus resoluutiolla, joka on pie- 
nempi kuin 0,1 %, mieluummin pienempi kuin 0,05 % ja mieluimmin pienempi kuin 

10 0,01 %. Ohjausjarjestelma laskee sydtetyista arvoista vastaavat kalibrointiasetuk- 
set ja tallentaa ne muistiin. Nain ei kalibroinnin suorittajan tarvitse laskea asetuk- 
sia, mika paitsi vahentaa tyota myos poistaa laskuvirheen mahdollisuuden. Kun 
kalibrointiresoluutio on pieni, annostelutarkkuus on vastaavasti parempi. Koko tila- 
vuusalueen annostelutarkkuus paranee my6s silla, etta kalibroidaan kahdella tai 

15 useammalla tilavuudella. 
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Piirustukset 

20 Oheiset piirustukset ovat osa keksinnon kirjoitettua selitysta ja liittyvat seuraavas- 
sa esitettavaan keksinnon yksityiskohtaiseen kuvaukseen. Niissa 

- Fig. 1 esittaa erasta keksinnon mukaista pipettia 

- Fig. 2 esittaa pipetin toimintaa kaaviona 

- Fig. 3 esittaa pipetin yksipistekalibrointia vaiheittain 
25 - Fig. 4 esittaa pipetin kaksipistekalibrointia vaiheittain. 



Keksinnon yksityiskohtainen kuvaus 

30 Keksinnon mukaisessa pipetissa on sahkoinen tilavuudennaytto ja siihen liittyva 
ohjausjarjestelma ja kayttoliittyma. Kun pipettia kalibroidaan, kayttoliittyman kautta 
ohjausjarjestelmaan syotetaan (ainakin yksi) naytettya tilavuutta vastaava mittaa- 
malla saatu todellinen tilavuus. Ohjausjarjestelma laskee ja tallentaa sitten muistiin 
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kalibrointiasetukset, joiden mukaisesti mannan iskunpituutta tai naytettya tilavuutta 
korjataan annosteltaessa siten, etta annosteltu tilavuus mahdollisimman tarkasti 
vastaa naytettya tilavuutta. Nain ei kalibroinnin suorittajan tarvitse laskea asetuk- 
sia, mika paitsi vahentaa tyota myos poistaa laskuvirheen mahdollisuuden. Parhai- 
5 ten pipetti kalibroidaan useammalla tilavuudella, erityisesti kahdella. Naytto on 
parhaiten niin sanottu taysgrafiikkanaytto. 



Pipetti on parhaiten sellainen, etta asetettava tilavuus on rnuutettavissa, mutta 
keksintoa voidaan kayttaa myos vakiotilavuuksisissa pipeteissa. Pipetti on parhai- 
10 ten myos sellainen, jossa mantaa liikutetaan moottorin, kuten sahkomoottorin, 
avulla. Keksintoa voidaan kuitenkin kayttaa myos pipeteissa, joissa mantaa liikute- 
taan kasivoimalla mutta joissa on sahkoinen tilavuudennaytto. 

Kalibrointiasetuksia laskettaessa voidaan erityisesti olettaa, etta asetettu tilavuus 
15 ja annosteltu tilavuus riippuvat toisistaan lineaarisesti. Kun mantaa liikutetaan as- 
kelmoottorin avulla, askelmaara on talloin suoraan verrannollinen tilavuuteen. 

Tarvittaviin kalibrointiasetuksiin voivat vaikuttaa varsinkin seuraavat seikat. 

- Nesteen ominaisuudet, erityisesti sen tiheys, viskositeetti ja haihtuvuus. 
20 - Kayttoolosuhteet, kuten ISmpotila ja paine. 

- Kaytettava pipetointitoiminto, kuten suora- tai kaanteispipetointi. (Suorapipetoin- 
nissa imetaan suoraan haluttu tilavuus. Kaanteispipetoinnissa taas imetaan halut- 
tua suurempi tilavuus, josta poistetaan haluttu tilavuus.) 

- Mannan liikenopeus. 

25 - Kasittelytapa, kuten se pyyhkaistaanko karjella jotain pintaa nestetta poistettaes- 
sa. 

- Pipetoijan henkilokohtaiset tottumukset eli "kasiala", kuten esimerkiksi pipetin 
asento (kulma ja syvyys) nestepintaan nahden nestetta imettSessa. 

30 Keksinnon ensimmaisen piirteen mukaisesti pipetin ohjausjarjestelmaan syotetaan 
ainakin yhdella tilavuusasetuksella saatu mitattu tilavuus pienemmalla kuin 0,1 
%:n kalibrointiresoluutiolla. Paremmin tilavuus syotetaan pienemmalla kuin 0,05 
%:n ja viela paremmin pienemmalla kuin 0,01 %:n resoluutiolla. Resoluutiolla tar- 
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koitetaan tassa syotettavan mitatun tilavuuden tarkkuutta suhteessa pipetin mak- 
simiannostelutilavuuteen. Kun kalibroitaessa syotetaan vain yksi tilavuus ja olete- 
taan riippuvuus lineaariseksi, lasketaan korjaus parhaiten vain korjaustermiin (eii 
kaavassa I vakioon 2). Kulmakerrointa (vakiota 1 ) ei muuteta, vaan se on asetettu 
5 valmiiksi (kaytannossa arvoon 1). Kalibrointitilavuus valitaan parhaiten kaytettavan 
annostelualueen keskelta. Kun kalibrointiresoluutio on pieni, tarkkuus on vastaa- 
vasti parempi. 

Keksinnon toisen piirteen mukaisesti ohjausjarjestelmaan syotetaan useammalla, 
10 erityisesti kahdella, asetuksella saadut mitatut tilavuudet. Ohjausjarjestelma laskee 
syotetyista tilavuuksista kalibrointiasetukset, siis esimerkiksi, kun riippuvuus olete- 
taan lineaariseksi, kulmakertoimen (vakion 1) etta korjaustermin (vakion 2). Kahta 
kalibrointitilavuutta kaytettaessa toinen tilavuus valitaan parhaiten kaytettavan tila- 
vuusalueen ylapaasta ja toinen alapaasta. Kun kalibroidaan useammalla tilavuu- 
15 della, koko tiiavuusalueen tarkkuus on parempi. Tilavuudet syotetaan parhaiten 
pienemmalla kuin 0,1 %:n kaiibrointiresoluutiolla. 

Keksinnon kolmannen piirteen mukaisesti ohjausjarjestelmaan voidaan tallentaa 
useita kalibrointiasetuksia, joista sitten voidaan ottaa kayttoon kulloistakin pipetoin- 
titehtavaa vastaavat asetukset. Nain samaa pipettia voidaan kayttSa hyvalla tark- 
kuudelia hyvinkin erilaisiin pipetointitehtaviin tarvitsematta aina kalibroida pipettia 
uudestaan. Pipetointitehtavaa vaihdettaessa vain otetaan kayttoon talletetuista ka- 
librointiasetuksista uutta tehtavaa vastaavat asetukset. Tilavuudet syotetaan par- 
haiten pienemmalla kuin 0,1 %:n kaiibrointiresoluutiolla. Parhaiten ohjausjarjes- 
telmaan syotetaan useammalla, erityisesti kahdella, asetuksella saadut mitatut ti- 
lavuudet. 

Ohjausjarjestelmassa on toiminto, joka laskee syotettyjen tilavuuksien avulla kalib- 
rointiasetukset, joilla mannan liikematkaa tai naytettavaa tilavuutta korjataan siten, 
r 30 etta annosteltu tilavuus ja naytettava tilavuus ovat samat. Tavallisesti kalibroin- 

tiasetuksilla korjataan mannan liikematkaa. Askelmoottorilla varustetussa pipetissa 
» 0 « korjataan talloin sopivasti moottorin askelmaaraa. 
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Muuten pipetin mekanismi ja ohjausjarjestelma voivat olla periaatteessa esimer- 
kiksi sellaiset kuin julkaisussa Fl 96007 (vastaa julkaisua EP 576967) on esitetty. 
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5 Seuraavassa esitetaan viela esimerkkeja eraista keksinnon toteutustavoista. 

Fig 1 esittaa sahkomoottorikayttoista pipettia. Sen ohjausjarjestelman kayttoliitty- 
massa on kayttokytkin 1, asetusnappaimisto 2 ja naytto 3, 

10 Kayttokytkin 1 on sovitettu rungon suhteen pyoritettavaan renkaaseen 4. Nain 

kayttaja voi saataa kayttokytkimen asentoa. Kytkimen vastakkaisella puolella pipe- 
tin rungossa on karjenpoistoholkin 5 painike 6. Karjenpoisto toimii kasivoimalla. 
Parhaiten sita on vipumekanismiiia kevennetty, erityisesti siten, etta karjenpoistin 
on pakotettu liikkumaan pipetin rungon suhteen pyoran valityksella, kuten julkai- 

15 sussa Fl 92374 (vastaa esim. julkaisua EP 566939) on esitetty. 

Naytto 3 on sijoitettu pipetin ylapaahan, ylaviistoon poispain karjenpoistoholkin 
painikkeesta 6 olevan ulokkeen ylapinnalie. Ulokkeen sisalle on sijoitettu virtalah- 
de. Asetusnappaimisto 2 on sijoitettu ulokkeen ylapinnalie sen rungon puoleiseen 
20 paahan. N§yt6lla esitetaan kulloinkin kaytossa olevista asetuksista kayttajSIle tar- 
peellisia tietoja, esimerkiksi kaytossa oleva pipetointitilavuus ja -toiminto seka kul- 
loinenkin toimintovaihe. Naytolla esitetaan myos tilanteen mukaan erilaisia valikko- 
ja, joissa asetuksia voidaan muuttaa. 

25 Pipetin asetuksia voidaan muuttaa asetusnappaimiston 2 avulla. Asetusnappaimet 
ovat: oikea valintanappain 7, vasen valintanappain 8 ja kaksitoiminen selausnap- 
pain (nuolinappaimet) 9. Virta kytkeytyy pSalle mita tahansa nappSinta painettaes- 
sa. Asetusvaiheesta riippuen valintanappaimilla voidaan siirtya valikkohierarkiassa 
eteenpain tai taaksepain tai ottaa kayttQon valittuna oleva toiminto. Selausnap- 

30 paimella voidaan asetusvaiheesta riippuen joko siirtya jonkin naytolla olevan vaih- 
toehdon kohdalle tai muuttaa naytolla olevia merkkeja (kuten lukua tai kirjoitusta). 
Vaiintatoiminnossa siirrytaan valikossa haluttuun kohtaan ja hyvaksytaan se valin- 
tanappaimilla. Muutostoiminnossa selataan merkkijonoa, josta sitten hyvaksytaan 
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haluttu merkki. Merkit voivat vaikuttaa toimintoon liittyvaan asetukseeri (esim. tila- 
vuus, mannan ajonopeus) tai ne voivat vain antaa jotain tietoa. 

Fig. 2 esittaa pipetin toimintoja kaaviona. Ohjausjarjestelman ydin on keskuspro- 
5 sessoriyksikko (CPU) 10, johon liittyy muisti 1 1 . CPU:ta kaytetaan toimintanap- 
paimien eli kayttokytkimen 1 ja asetusnappaimiston 2 avulla. Mannan asemasta 
saadaan CPU:lle tieto paikka-anturilta 12. CPU antaa mannan liikuttamiseksi tar- 
vittavat kaskyt ajurille 13, joka ohjaa askeimoottoria 14. Toiminnat ilmaistaan nay- 
tolla (nestekidenaytto, LCD) 3. Tietyista toiminnoista annetaan aanimerkkeja 
10 summeriila 15. Lisaksi CPU:hun on yhdistetty sarjaliittyma 16, jonka kautta 

CPU:hun voidaan syottaa tai siita ottaa ulos tietoja. Jannitelahteena toimii varatta- 
va 3,7 V:n Li-ioniparisto 17. Siihen liittyy jannitteensaato- ja uudelleenkaynnistys- 
piiri 18. Paristo ladataan liittimien 19 kautta laturilla 20 telineessa 21. Myos lataus- 
ta ohjataan CPU:IIa. 

15 

Fig. 3 esittaa esimerkkina yksipistekalibroinnin vaiheita pipetilla, jonka tilavuusalue 
on 100 - 1000 ill. Naytolle 3 selataan seiausnappaimella 9 (nuolinappaimet) kalib- 
rointimoodi, josta oikealla valintanappaimella 7 valitsemalia saadaan edelleen seu- 
raava valikko. Siita nahdaan, etta tassa tapauksessa pipetti on ennestaan kalibroi- 
20 tu kahdessa pisteessa. Nyt valitaan yksipistekalibrointi ja edetaan, jolloin tullaan ti- 
\ • lavuuden asetusvalikkoon. Naytossa on tavoitetilavuutena 500,00 pi. Enter- 

nappaimella paastaan muuttamaan tilavuutta nuolinappaimilla. Kun haluttu uusi 

o o 

> a o tavoitetilavuus (600,00 pi) on saatu, se hyvaksytaan, jolloin naytolle tulee myos 

Io.° syotettava mittaamalla saatu todellinen tilavuus, jota voidaan nyt selausnappaimel- 

"o o 25 la muuttaa. (Todellinen tilavuus saadaan punnitsemalla esimerkiksi kymmenen 

"oo o annostelua ja laskemalla naista keskiarvo). Muutettu tilavuus voidaan hyvaksya, 

tai voidaan palata todellisen tilavuuden syottovalikkoon. Kun tilavuus hyvaksytaan, 
oSo jarjestelma tarkistaa, onko nain saatava kalibrointikerroin hyvaksyttavien rajojen 

o 

11 q sisalla, ja jos nain on, pyytaa vahvistamaan kalibroinnin, jolloin se tallentuu muis- 

CD 

T 30 tiin. Ellei kerroin ole hyvaksyttavien rajojen sisalla, palataan todellisten tilavuuksien 

o 

% i syottoon. Kalibrointiasetus otetaan huomioon mannan liiketta maarattaessa. 
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Fig. 4 esittaa esimerkkina kaksipistekalibroinnin vaiheita. Naytolle 3 selataan se- 
lausnappaimella 9 (nuolinappaimet) kalibrointimoodi, josta oikealla valintanap- 
paimella 7 valitsemalla saadaan edelleen seuraava valikko. Siita nahdaan, etta 
tassa tapauksessa pipetti on ennestaan kalibroitu kahdessa pisteessa. Kun tama 
5 hyvaksytaan, tullaan tilavuuden asetusvalikkoon. Naytossa on kaksi tavoitetila- 
vuutta: maksimi 1000,00 pi ja minimi 100,00 pi. Naita voidaan haluttaessa muut- 
taa. Kun ne hyvaksytaan, paastaan valikkoon, jossa syotetaan minitavoitetilavuu- 
della saatu todellinen minimitiiavuus, ja sen jalkeen valikkoon, jossa syotetaan 
maksimitavoitetilavuudella saatu todellinen tilavuus. Sen jalkeen jarjestelma tarkis- 
10 taa, ovatko nain saatavat kalibrointikertoimet hyvaksyttavien rajojen sisalla, ja jos 
nain on, pyytaa vahvistamaan kalibroinnin. Elleivat kertoimet ole hyvaksyttavien 
rajojen sisalla, palataan todellisten tilavuuksien sySttoon. 

Kun todellinen tilavuus syotetaan edella 0,01 pl:n tarkkuudella, on minimitilavuutta 
15 (100 pi) vastaava kalibrointiresoluutio siis 0,01 %. 

Patenttivaatimukset 

1 . Kalibroitava pipetti, jossa on 

- sylinterissa liikutettava manta ja valineet mannan liikuttamiseksi sellaisen mat- 
kan, etta pipettiin saadaan imetyksi tai siita poistetuksi tietty annostelutilavuus nes- 
tetta, 

- ohjausjarjestelma, 

- kayttoliittyma (1, 2) 

- elektroninen naytto (3), jossa esitetaan annostelutilavuus, seka 

- kalibrointitoiminto, 
tunnettu siita, etta 

- kalibrointitoiminto on sellainen, etta kayttoliittyman kautta ohjausjarjestelmaan 
syotetaan ainakin yksi naytetylla tilavuudella saatu todellinen tilavuus ja etta ohja- 
usjarjestelma laskee syotosta ja tallentaa muistiin kalibrointiasetukset, joiden avul- 
la ohjausjarjestelma korjaa mannan iiikkumaa matkaa tai naytossa esitettavaa tila- 
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vuutta siten, etta naytossa esitettava tilavuus on sama kuin todellinen annosteluti- 
lavuus, ja etta 

- kalibrointiresoluutio on pienempi kuin 0,1 %, mieluummin pienempi kuin 0,05 % 
ja mieluimmin pienempi kuin 0,01 %. 

5 

2. Vaatimuksen 1 mukainen pipetti, jossa ohjausjarjestelma kalibrointiasetusten 
avulla korjaa mannan liikkumaa matkaa. 

3. Vaatimuksen 1 tai 2 mukainen pipetti, jossa on moottori (14) mannan liikut- 
10 tamiseksi. 

4. Jonkin edeitavan vaatimuksen mukainen pipetti, jossa annostelutilavuus on 
saadettavissa. 

15 5. Vaatimuksen 4 mukainen pipetti, jossa kalibrointitoiminnossa syotetaan va- 
hintaan ja parhaiten kahdella naytetylla tilavuudella saadut todelliset tilavuudet. 

6. Vaatimuksen 5 mukainen pipetti, jossa ohjausjarjestelma laskee kalibroin- 
tiasetukset olettaen, etta todellinen tilavuus on lineaarisesti riippuvainen asetetusta 

20 tilavuudesta. 

7. Jonkin edeitavan vaatimuksen mukainen pipetti, jossa ohjausjarjestelma on 
sellainen, etta siihen voidaan tallentaa rinnakkaisesti useita kalibrointiasetuksia, 

loo[ joista sitten voidaan ottaa kayttoon kulloistakin pipetointitehtavaa vastaavat ase- 

25 tukset. 
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8. Kalibroitavan pipetin ohjausjarjestelma, jossa pipetissS on 

- sylinterissa liikutettava manta ja moottori mannan liikuttamiseksi sellaisen mat- 
kan, etta pipettiin saadaan imetyksi tai siita poistetuksi tietty annostelutilavuus nes- 

30 tetta, 

- kayttoliittyma (1,2), 

- elektroninen naytto (3), jossa naytossa esitetaan annostelutilavuus, ja 

- kalibrointitoiminto, 
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tunnettu siita, etta 

- kalibrointitoiminto on sellainen, etta kayttoliittyrnan kautta ohjausjarjestelmaan 
syotetaan ainakin yhdella naytetylla tilavuudella saatu todellinen tilavuus ja etta 
ohjausjarjestelma laskee syotdsta ja tallentaa muistiin kalibrointiasetukset, joiden 

5 avulla ohjausjarjestelma korjaa mannan liikkumaa matkaa tai naytossa esitettavaa 
tilavuutta siten, etta naytossa esitettava tilavuus on sama kuin todellinen annoste- 
lutilavuus, ja etta 

- kalibrointiresoluutio on pienempi kuin 0,1 %, mieluummin pienempi kuin 0,05 % 
ja mieluimmin pienempi kuin 0,01 %. 

10 

9. Menetelma pipetin kalibroimiseksi, jossa pipetissa on 

- sylinterissa liikutettava manta, moottori mannan liikuttamiseksi sellaisen matkan, 
etta pipettiin saadaan imetyksi tai siita poistetuksi tietty annostelutilavuus nestetta, 
ja valineet annostelutilavuuden muuttamiseksi, 

15 - ohjausjarjestelma, 
-kayttoliittyma(1,2), 

- elektroninen naytto (3), jossa esitetaan annostelutilavuus 
tunnettu siita, etta 

- kayttoliittyman (1 , 2) kautta ohjausjarjestelmaan syotetaan ainakin kahdella nay- 
20 tetylla tilavuudella saadut todelliset tilavuudet, joista ohjausjarjestelman annetaan 

laskea ja tallentaa muistiinsa kalibrointiasetukset, joiden avulla ohjausjarjestelma 
pipetoitaessa korjaa mannan liikkumaa matkaa tai naytossa esitettavaa tilavuutta 
siten, etta naytossa esitettava tilavuus on sama kuin todellinen annostelutilavuus, 
ja etta 

25 - kalibrointiresoluutio on pienempi kuin 0,1 %, mieluummin pienempi kuin 0,05 % 
ja mieluimmin pienempi kuin 0,01 %. 
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Tiivistelma 

Keksinto koskee kalibroitavaa pipettia, jossa on liikutettava manta, elektroninen naytto 
(3), kayttoliittyma (1, 2) seka kalibrointitoiminto. Kalibrointitoiminto on sellainen, etta 
kayttoliittyman kautta ohjausjarjesteimaan syotetaan naytetylla tilavuudella saatu to- 
dellinen tilavuus ja etta ohjausjarjestelma laskee ja tallentaa muistiin kalibrointiasetuk- 
set, joiden avulla ohjausjarjestelma korjaa mannan liikkumaa matkaa tai naytossa esi- 
tettavaa tilavuutta siten, etta naytossa esitettava tilavuus on sama kuin todellinen an- 
nostelutilavuus. Kalibrointiresoluutio on pienempi kuin 0,1 %, mieluummin pienempi 
kuin 0,05 % ja mieluimmin pienempi kuin 0,01 %. 
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